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Abstrak  
 
Sistem suspensi kendaraan terdiri dari sistem massa pegas peredam, yang mengisolasi rangka 
kendaraan dari gangguan kontur atau profil jalan (road disturbances). Perkembangan tentang 
Hydroulic Regenerative Shock Absorber dimulai dengan mempresentasikan teori yang bekerja, dan 
mensimulasikannya dengan software komputer numerik, untuk dibandingkan dengan sistem shock 
absorber konvensional. Beberapa peneliti mengaplikasikan penyearah aliran hidrolik (hydraulic 
rectifier) untuk dipasang pada hydraumelic motor regenerative shock absorber. Pada simulasi aliran 
fluida HMERSA menggunakan  variasi input dan single output yang diberikan pada selinder hidrolik 
yang ada pada kendaraan roda 4, yang terletak pada bagian depan dan belakang. variasi Inputan 
A+A-B+B-C+C-D+D- yaitu A = selinder hidrolik depan bagian sebelah kiri (S1). B = selinder 
hidrolik depan bagian sebelah kanan (S2). C= selinder hidrolik belakang bagian sebelah kiri (S3) dan  
D= selinder hidrolik belakang bagian sebelah kanan (S4). (+) = Selinder hidrolik terkompresi. (-) = 
selinder hidrolik terekspansi. Torsi motor hidrolik naik dari 0 detik sampai  waktu 0.2 detik torsi yang 
diperoleh 1,7379 Nm. Pada saat selinder hidrolik terekspansi dan terkompresi meningkat perlahan-
lahan sebesar 2,1499 Nm pada waktu 2.4 detik. mechanical power hubungan dengan waktu dapat 
dilihat pada waktu 0.2 detik diperoleh daya mekanik sebesar 17,93 Watt dan terus meningkat sampai 
46,51 Watt pada waktu 2.4 detik. Semakin tinggi putaran semakin besar pula daya mekanik yang 
diperoleh. 
 
Kata kunci: hydroulic, regenerative, shock absorber, mechanical power, fluida, rectifier 
 
Pendahuluan  
Sistem suspensi kendaraan, terdiri dari sistem massa pegas peredam yang mengisolasi rangka kendaraan 
dari gangguan kontur atau profil jalan (road disturbances). Damper atau biasa dinamakan shock absorber 
merupakan bagian utama yang berfungsi meredam getaran yang ditransmisikan dari sumber getaran, pegas berfungsi 
untuk memberikan kekakuan pada sistem dan mentransformasi energi kinetik menjadi energi potensia. Sedangkan 
shock absorber tersebut didesain untuk mendisipasi energi getaran menjadi panas melalui gesekan fluida. 
Banyaknya energi yang terdisipasi, membuat penelitian ke arah suspensi regeneratif semakin berkembang [1] 
Perkembangan tentang Hydroulic Regenerative Shock Absorber dimulai dengan mempresentasikan teori 
yang bekerja, dan mensimulasikannya dengan software komputer numerik untuk dibandingkan dengan sistem shock 
absorber konvensional [2]. Dari simulasi yang dihasilkan, shock absorber tipe tersebut memiliki gaya redam lebih 
baik dibandingkan shock absorber tipe konvensional karena menggunakan Accumulater dan Energi bangkitan dari 
hasil sistem suspensi regenerative tersebut hanya efektif untuk amplitudo tinggi. Pada saat amplitudo rendah, energi 
bangkitan akan turun sebagai akibat bidirectional rotation dan inertial losses.  
Beberapa peneliti mengaplikasikan penyearah aliran hidrolik (hydraulic rectifier) untuk dipasang pada 
hydraumelic motor regenerative shock absorber, yang memanfaatkan 4 buah katup searah (check valve) untuk 
menyearahkan putaran motor hidrolik Zhang [3]. Pada tahun 2015 Syuhri [1] perubahan redaman mekanik dan 
redaman elektrik terhadap redaman total dan daya listrik bangkitan pada hydraulic regenerative suspension. 
Prototype HRSA Untuk mengetahui karakteristik dari HRSA tersebut, terlebih dahulu dilakukan pemodelan 
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terhadap hydraulic regenerative shock absorber (HRSA) dilakukan simulasi dengan variasi rasio diameter silinder 
dengan orifice, gear ratio, penggunaan accumulator, viskositas oli, SOC aki, dan daya generator. terdapat empat 
perbedaan tekanan yang nantinya menghasilkan gaya redam. 
 
 
 
Gambar 1. Prototype hydraulic transmission electromagnetic dengan hydraulic rectifier [4] 
 
Dari uraian di atas, regenerative shock absorber memiliki gaya redam lebih baik dibandingkan shock 
absorber tipe konvensional karena adanya penambahan Accumulator, Flexible tube, Check valve dan diameter 
Cylinder bore lebih besar. Dalam perencanaan HMERSA pada kendaraan roda 4, yang berfungsi untuk memanen 
energi sebanyak mungkin dari sistem hydraulic regenerative suspension dari pengerakan shock absorber pada 
kendaraan disaat berjalan. Maka dari itu penulis memilih menggunakan 4 selinder hidrolik sebagai input dengan satu 
motor hidrolik sebagai output untuk memutar generator sehingga menghasilkan arus listrik lebih besar karena energi 
yang didapat dari pergerakan keempat selinder tersebut dari data simulasi semakin banya pergerakan selinder 
hidrolik makan semakin besar arus yang didapat. 
 
Metode Penelitian 
Diagram alir untuk langkah penelitian Simulasi Aliran Fluida pada Hydro – Magneto – Electric 
Regenerative Shock Absorber (HMERSA), untuk mendapatkan hasil Mechanical Power dan torsi motor hidrolik. 
 
 
 
Gambar 2. Flowchart simulasi aliran fluida HMERSA 
 
Adapun Penjelasan tentang diagram alir Simulasi aliran fluida HMERSA tersebut adalah sebagai berikut: 
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1. Input data teknis 
Input parameter HMERSA yang digunakan pada penelitian ini Secara umum dari silinder hidrolik, check 
valve, motor hidrolik (M), roda gigi dan generator (G) beserta beban elektrik. Untuk data spesifikasi dari HMERSA 
ditunjukkan pada tabel 1. Data – data tersebut nantinya digunakan sebagai input parameter simulasi. 
 
Tabel 1.  Parameter HMERSA 
Parameter Notasi Nilai Satuan 
Silinder Hidrolik dan Pipa 
Dia. bore piston Db 0.035 m 
Dia. rod piston Dr 0.014 m 
Dia. check valve Dcv 10 mm 
Dia. Pipa Dp 3/8 Inch 
Dia. T Dp 10 mm 
Motor Hidrolik (BMM-8) 
Displacement q 8,2 cc/rev 
Efisiensi mekanis m 0,90  
Efisiensi volumetris v 0,75  
Cairan Hidrolik (ISO VG 10) 
Viskositas kinematik µ 10 mm2/s 
Densitas  846 kg/m3 
Silinder Hidrolik dan Pipa 
Panjang pipa total L 9,5 m 
Konstanta head loss minor k 12,04  
 
2. Input eksitasi 
Input eksitasi yang digunakan untuk simulasi Hidro-magneto-electric regenerative shock absorber adalah 
eksitasi harmonik dengan amplitudo 3 cm dan frekuensi sebesar 1 Hz, 1,5 Hz dan 2 Hz. 
 
3.  Variasi Inputan A+A-B+B-C+C-D+D-  
Gambar 3 variasi Inputan A+A-B+B-C+C-D+D- yaitu A = selinder hidrolik depan bagian sebelah kiri (S1). B 
= selinder hidrolik depan bagian sebelah kanan (S2). C= selinder hidrolik belakang bagian sebelah kiri (S3) dan D= 
selinder hidrolik belakang bagian sebelah kanan (S4). (+) = Selinder hidrolik terkompresi. (-) = selinder hidrolik 
terekspansi. 
 
 
 
Gambar 3. Variasi input A+A-B+B-C+C-D+D- 
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Prinsip kerja pada saat kompresi dan ekspansi A+A-B+B-C+C-D+D- ditunjukkan pada gambar 4 Pada saat 
kompresi yaitu piston akan bergerak ke atas apabila silinder (S1) terkompresi, sehingga menekan oli yang ada pada 
luasan penampang silinder (1.1) oli tersebut akan keluar melalui check valve (Cv1) menuju ke motor hidrolik. Oli 
kemudian masuk ke motor hidrolik dan menghasilkan putaran yang menggerakan generator. Oli yang keluar dari 
motor hidrolik akan masuk ke selinder (S1) melalui check valve (Cv4). 
 Pada saat ekspansi proses kerjanya yaitu piston akan bergerak ke bawah, apabila selinder (S1) terekspansi 
sehingga menekan oli yang ada pada luas penampang (1.2). Oli tersebut akan keluar melalui check valve (Cv2) 
menuju ke motor hidrolik. Oli yang masuk ke motor hidrolik, akan menghasilkan putaran yang menggerakan 
generator. Oli yang keluar melalui motor hidrolik akan masuk ke selinder (S1) melalui check valve (Cv3). 
 Setiap oli yang masuk ke motor hidrolik akan menghasilkan putaran yang diteruskan melalui roda gigi (R1 
dan R2) untuk memutar generator. Output generator AC 3 fasa tersebut disearahkan melalui rectifier electric untuk 
dijadikan DC kemudian voltasenya dinaikkan hingga minimal 12 V, agar dapat melakukan pengisian (Charging) 
pada Aki. Siklus tersebut akan terjadi terus menerus ketika salah satu atau secara bersamaan silinder  (S1) (S2) (S3) 
(S4) terkompresi ataupun ekspansi. 
 
 
 
Gambar 4. Aliran fluida variasi input A+A-B+B-C+C-D+D- 
   
4. Motor Hidrolik 
 Fungsi motor hidrolik adalah mengubah aliran dan tekanan hidrolik menjadi torsi dan angular displacement. 
Motor hidrolik yang dipakai pada penelitian ini adalah motor hidrolik jenis geroler. Mekanisme penggerak terdiri 
dari inner rotor, outer rotor, dan roller. Inner rotor memiliki satu gigi lebih sedikit dibandingkan outer rotor kedua 
pusatnya tidak konsentris. Outer rotor dan roller tetap sedangkan inner rotor berputar jika diberi aliran fluida 
bertekanan. Ruang antara inner rotor dan outer rotor adalah pressure chamber. Commutator menerima aliran fluida 
melalui port masuk dan diteruskan ke manifold menuju chamber. 
 Prinsip kerja motor hidrolik geroler, gigi yang berkontak dengan roller hanya satu gigi. Pada titik tersebut, 
daerah sebelah kiri bertekanan tinggi dan sebelah kanan bertekanan rendah. Perbedaan tekanan ini menimbulkan 
ketidakseimbangan gaya yang mengakibatkan inner rotor berputar ke arah kiri (CCW). Pada view 2, inner rotor 
berputar ke arah kiri (CCW) disebabkan oleh aliran fluida bertekanan. Arah putaran inner rotor berlawanan dengan 
arah putaran output shaf. Sehingga output shaft pun berputar akan tetapi ke arah kanan (CW). Begitu seterusnya 
hingga satu putaran penuh [7] 
Putaran motor hidrolik adalah 
 
     𝑛𝑚ℎ =
𝑄
𝑑
       (1) 
Keterangan : 
Q = debit aliran (m3/min),  
d = displacement motor hidrolik (m3/rev) 
torsi yang dihasilkan motor hidrolik adalah: 
 
    𝑇𝑚ℎ =
𝑃.𝑑
2.𝜋
       (2) 
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Keterangan : 
P = Pressure (N/m2) 
 
Hasil dan Pembahasan 
 
1. Simulasi Aliran Fluida 
Pada simulasi aliran fluida HMERSA menggunakan variasi input dan single output yang diberikan pada 4 
selinder hidrolik yang ada pada kendaraan roda 2 yang terletak pada bagian depan dan belakang. Pada bagian depan 
terdapat 2 selinder hidrolik yaitu pada bagian depan kiri (S1) dan depan kanan (S2). Pada bagian belakang terdapat 
dua selinder hidrolik yaitu di belakang bagian kiri (S3) dan belakang bagian kanan (S4). Untuk gambar aliran fluida 
HMERSA dapat di lihat pada gambar 4 dan 6  
 
2. Variasi A + A – B + B – C + C – D + D –  
 Gambar inputan variasi A+A-B+B-C+C-D+D- dapat dilihat pada gambar 3, keteranganya yaitu A = 
selinder hidrolik depan bagian sebelah kiri (S1). B = selinder hidrolik depan bagian sebelah kanan (S2). C= selinder 
hidrolik belakang bagian sebelah kiri (S3) dan D= selinder hidrolik (S4). Pergerakan kompresi yang  dimulai dari 
(S1) bergerak dari 0 mm sampai 30 mm kemudian (S1) ekspansi turun sampai ke posisi awal 0 mm dengan waktu 
0.63 detik, diikuti selinder (S2) kompresi dari 0 mm sampai 30 mm kemudian (S2) ekspansi turun ke posisi 0 mm 
dengan waktu 1.2 detik. Diikuti selinder hidrolik 3 (S3) kompresi dari 0 mm sampai 30 mm kemudian ekspansi ke 
posisi 0 mm dengan waktu 1.77 detik. Yang terakhir gerak langkah  selinder hidrolik 4 (S4) kompresi dari 0 mm 
sampai 30 mm kemudian ekspansi ke posisi 0 mm dengan waktu 2.33 detik. Rata-rata pergerakan selinder dari 
kompresi dan ekspansi 0.6 detik. variasi input A+A-B+B-C+C-D+D- di dapat hasil yang bisa diamati yaitu : 
 
Putaran motor hidrolik (M1), pressure pada saat aliran masuk ke motor hidrolik (PM1) dan pada keluar 
motor hidrolik (PM2) 
Dari gambar 5 Putaran Motor Hidrolik (M1), Pressure pada manometer (PM1) pada saat aliran fluida masuk ke 
motor dan (PM2) pada saat aliran fluida keluar motor hidrolik  
 Putaran motor hidrolik pada pergerakan selinder hidrolik (S1) pada saat kompresi dari 0 sampai 0.30 detik 
diperoleh putaran 620/60 = 10,3. Saat ekspansi dari 0.30 sampai 0.63 detik diproleh putaran 627/60 = 10.4 Jadi 
jumlah putaran motor hidrolik (M1) dari 0 sampai 0.63 detik didapat 20,7 putaran. 
 Putaran motor hidrolik pada pergerakan selinder hidrolik 2 (S2) saat kompresi  dari 0.62 sampai 0.90 detik 
diperoleh putaran 1029/60 = 17,15. saat ekspansi dari 0.90 detik sampai 1.2 detik rata-rata putaran 1029/60 = 
17,15. Jadi jumlah putaran motor  hidrolik (M1) dari 0.63 sampai 1.2 detik didapat 34,3 putaran. 
 Putaran motor hidrolik pada pergerakan selinder hidrolik 3 (S3) saat kompresi dari 1,2 sampai 1,46 detik 
diperoleh putaran 1298/60 = 21,63. Saat ekspansi dari 1.18 sampai 1.7 detik diperoleh putaran 1298/60 = 21,63. 
Jadi jumlah putaran motor  hidrolik (M1) dari 1.2 sampai 1.7 detik didapat 43  putaran. 
 Putaran motor hidrolik pada pergerakan selinder hidrolik 4 (S4) pada saat kompresi  dari 1,7 sampai 2,02 detik 
diperoleh putaran 1298/60 = 21,63. Pada saat ekspansi dari 2,02 sampai 2,3 detik rata-rata putaran 1298/60 = 
21,63. jumlah putaran motor hidrolik (M1) dari 1.7 sampai 2.3 detik didapat 43 putaran 
 Total putaran motor hidrolik dari pergerakan selinder hidrolik (S1,S2,S3,S4) dari 0 sampai 2,33 detik adalah 140 
putaran 
 
Pressure yang terjadi pada aliran fluida masuk ke motor hidrolik (PM1) dan aliran fluida keluar dari motor 
hidrolik (PM2) saat kompresi dan ekspansi, 
 
Dari gambar 4.1 putaran motor hidrolik (M1), Pressure pada manometer PM1 dan PM2 dari data grafik tersebut 
dapat diamati:  
 Selinder hidrolik (S1) terkompresi  PM1 naik 1,2 Mpa sedangkan pada PM2 Pressure  0,68 MPa ada penurunan 
tekanan dari PM1 ke PM2 sebesar 0,64 Mpa penurunan tersebut diakibatkan oleh putaran motor hidrolik pada 
saat kompresi. Pada saat ekspansi pressure pada PM1 1,32 Mpa sedangkan pada PM2 pressure 0,68 Mpa. Ada 
penurunan tekanan dari PM1 ke PM2 diakibatkan oleh putaran motor hidrolik pada saat ekspansi. 
 Pada saat kompresi dan ekspansi  S1, S2, S3 dan S4 pressure pada PM1 terjadi peningkatan terus menerus dari 
awal 1,3 Mpa pada waktu 0,5 detik naik secara perlahan-lahan hingga mencapai rata-rata 1,67 Mpa pada waktu 
2,27 detik. 
 Pada saat kompresi dan ekspansi S1, S2, S3, dan S4 pada PM2 terjadi penurunan pressure dari awal  0,55 Mpa 
pada waktu 30,5  detik turun secara perlahan-lahan mencapai 0,33 Mpa pada waktu 2,3 detik. 
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Gambar 5. Putaran motor hidrolik (M1), pressure pada manometer PM1 dan PM2 
 
Pergerakan selinder hidrolik (S1), (S2), (S3) dan (S4) untuk position mm, velocity m/s, acceleration m/s2, 
pressure pada saat kompresi dan ekspansi 
Pada Gambar 6. (a) Pergerakan Selinder Hidrolik 1 (S1) dan (b) Pergerakan Selinder Hidrolik 2 (S2) untuk 
posistion mm, velocity m/s, acceleration m/s2, pressure pada saat kompresi dan ekspansi. Dari gambar 4.4 ini dapat 
diamati : 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                  
 
                  
          (a)     (b) 
 
Gambar 6. (a) Pergerakan selinder hidrolik 1 (S1) dan  (b) Pergerakan selinder hidrolik 2 (S2). 
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Selinder hidrolik 1 (S1) 
 Nilai velocity Pada saat kompresi 0,14 m/s. Pada saat ekspansi velocity menurun sampai -0,13 m/s. 
 Nilai acceleration saat posisi selinder 30 mm pada saat kompresi nilai -6.26 m/s2 saat ekspansi posisi 
selinder 0 mm di dapat 5,46 m/s2. 
 Nilai rata-rata pressure (1) saat kompresi 0,77 Mpa dan saat ekspansi nilai pressure rata-rata 1,35 Mpa. 
 Nilai rata-rata pressure (2) saat kompresi 0,91 Mpa dan saat ekspansi 0,87 Mpa. 
Selinder hidrolik 2 (S2) 
 Nilai velocity saat kompresi rata-rata sampai 0,14 m/s dan saat ekspansi velocity menurun sampai -0,3 m/s. 
 Nilai acceleration posisi selinder 30 mm pada saat kompresi nilai sebesar -5,99 dan m/s2 saat ekspansi 
posisi selinder 0 mm diperoleh 4,81 m/s2. 
 Nilai  pressure (3) saat kompresi 0,77 Mpa saat ekspansi nilai pressure 1,37 Mpa. 
 Nilai pressure (4) saat kompresi 0,91 Mpa saat ekspansi 0,89 Mpa 
Dari hasil pembahasan (S1) dan (S2) nilai untuk velocity, Acceleration, dan pressure 1, 2, 3, dan 4 nilainya sama. 
Karena dimensi selinder selang dan parameter inputan yang dimasukkan sama. 
Gambar 7 (a) pergerakan selinder hidrolik 3 (S3) dan (b) pergerakan selinder hidrolik 4 (S4) untuk posistion 
mm, velocity m/s, acceleration m/s2, pressure pada saat kompresi dan ekspansi dapat diamati: 
Selinder hidrolik 3 (S3) 
 Velocity, Pada saat kompresi nilai sebesar 0,14 m/s. dan pada saat ekspansi velocity menurun sampai -0,3 
m/s. 
 Acceleration, pada saat posisi selinder 30 mm saat terjadi kompresi nilai -5,95 m/s2 .saat ekspansi posisi 
selinder 0 mm diperoleh 4,48 m/s2. 
 Pressure (5) pada saat kompresi 0,77 Mpa, saat ekspansi nilai pressure 1,37 Mpa. 
 Nilai  pressure (6) saat terjadi kompresi sebesar 0,91 Mpa dan saat ekspansi 0,89 Mpa. 
Selinder hidrolik 4 (S4) 
 Velocity saat kompresi rata-rata sampai 0,14 m/s saat ekspansi velocity menurun sampai rata-rata -0,3 m/s. 
 Acceleration saat posisi selinder 30 mm saat terjadi kompresi -6,06 m/s2 dan saat ekspansi posisi selinder 0 
mm diperoleh 5,28 m/s2. 
 Pressure (3) saat kompresi 0,77 Mpa saat ekspansi pressure rata-rata 1,37 Mpa 
 Pressure (4) saat kompresi 0,91 Mpa dan saat ekspansi 0,89 Mpa. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
(a)                              (b) 
 
Gambar 7 (a) Pergerakan selinder hidrolik 3 (S3) dan (b) Pergerakan selinder hidrolik 4 (S4). 
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Dari hasil pembahasan (S3) dan (S4) nilai untuk velocity, acceleration, dan pressure 1, 2, 3, dan 4 nilainya sama. 
Karena dimensi selinder selang dan parameter inputan yang dimasukkan sama. 
 
3. Torsi Motor Hidrolik dan Mechanical Power 
Pada Gambar 8 Grafik torsi motor hidrolik hubungan dengan waktu ketika selinder 1, 2, 3 dan 4 terkompresi 
dan ekspansi yang menyebabkan putaran motor hidrolik terus berputar, torsi motor hidrolik naik dari 0 detik sampai 
waktu 0.2 detik torsi yang diperoleh 1,7379 Nm. Pada saat selinder hidrolik terekspansi dan terkompresi meningkat 
perlahan-lahan sebesar 2,1499 Nm pada waktu 2.4 detik. Hal ini di akibatkan karena selinder hidrolik terus 
terkompresi dan ekspansi secara berurutan dari selinder 1 sampai selinder 4 sehingga motor hidrolik tidak berhenti 
dan terus berputar. Pada gambar 9 grafik mechanical power hubungan dengan waktu dapat dilihat pada waktu 0.2 
detik diperoleh daya mekanik sebesar 17,93 Watt dan terus meningkat sampai 46,51 Watt pada waktu 2.4 detik. 
Semakin tinggi putaran semakin besar pula daya mekanik yang diperoleh. 
 
 
 
Gambar 8. Torsi motor hidrolik 
 
 
 
Gambar 9. Mechanical power 
 
Kesimpulan dan Saran 
 
Kesimpulan  
Adapun kesimpulan yang dapat diambil dari penelitian ini adalah sebagai berikut. 
 Pemodelan dan simulasi dari rancangan desain HMERSA pada software fluidsim dapat dijalankan dan 
menghasilkan data dari nilai kecepatan motor hidrolik, torsi motor hidrolik, daya pada motor hidrolik serta 
gaya redam pada sistem HMERSA baik ketika kondisi ekspansi maupun kompresi. 
 Torsi motor hidrolik naik dari 0 detik sampai waktu 0.2 detik torsi yang diperoleh 1,7379 Nm.  
 Pada saat selinder hidrolik terekspansi dan terkompresi meningkat perlahan-lahan sebesar 2,1499 Nm pada 
waktu 2.4 detik.  
0
0,5
1
1,5
2
2,5
H
M
 T
o
rq
u
e 
 (
N
m
)
Time (s)
0
5
10
15
20
25
30
35
40
45
50
0 0,5 1 1,5 2 2,5 3
M
ec
h
an
ic
al
 P
o
w
er
 (
W
at
t)
Time (s)
1st Conference on Industrial Engineering and Halal Industries (CIEHIS)  
Program Studi Teknik Industri, Fakultas Sains dan Teknologi, UIN Sunan Kalijaga Yogyakarta 2019                                                                                    
ISSN 2715-5382 
 
77 
 
 mechanical power hubungan dengan waktu dapat dilihat pada waktu 0.2 detik diperoleh daya mekanik 
sebesar 17,93 Watt dan terus meningkat sampai 46,51 Watt pada waktu 2.4 detik. Semakin tinggi putaran 
semakin besar pula daya mekanik yang diperoleh. 
Saran 
Saran untuk keberlanjutan penelitian ini adalah sebagai berikut. 
1. Disarankan pada peneliti berikutnya, studi HMERSA pada full car untuk mengetahui perlunya menggunakan 
satu generator satu suspensi ataupun satu generator untuk semua suspensi. 
2. Disarankan pada peneliti berikutnya, untuk pengembangan rangcang bangun HMERSA dengan 4 variasi input 
dan single output pada kendaraan roda 4. 
3. Disarankan pada peneliti berikutnya, Studi optimasi untuk mendapatkan parameter HMERSA yang optimal, 
sebagai upaya mendekati karakteristik conventional shock absorber. 
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